BUNDESREPUBLIK DEUTSCHLAND 




Prioritatsbescheinigung uber die Einreichung 
einer Patentanmeldung 



Aktenzeichen: 103 02 799.8 

Anmeldetag: 24. Januar 2003 

Anmelder/lnhaber: Siemens Aktiengesellschaft, 

Munchen/DE 

Bezeichnung: Verfahren zur Parametrieaing von Software- 

Prozesssignalverbindungen eines Antriebsgerates 

IPC: G 05 B, H 02 P 



Die angehefteten Stucke sind eine richtige und genaue Wiedergabe der ur- 
sprunglichen Unterlagen dieser Patentanmeldung. 



Munchen, den 07. August 2003 
Deutsches Patent- und Markenamt 
Der President 

Im Auftrag 




200300098 



1 . 

Beschreibung 

Verfahren zur Parametrierung von Software-Prozesssignalver- 
bindungen eines Antriebsgerates 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zur Parametrie- 
rung von Sof tware-Prozesssignalverbindungen zwischen Rege- 
lungsmodulen, Steuermodulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen ei- 
nes Antriebsgerates. 

Zur Regelung und/oder Steuerung von industriellen Antrieben, 
insbesondere zur Regelung und/oder Steuerung von Antrieben 
bei Werkzeug- oder Produktionsmaschinen, wobei unter Produk- 
tionsmaschinen auch Roboter zu verstehen sind, werden in der 
Regel sogenannte Antriebsgerate verwendet . Jedem Antrieb, 
welcher z.B. aus einem Motor, einer Last und einem Getriebe 
besteht, ist heute in der Technik ublicherweise jeweils ein 
Antriebsgerat zur Regelung und/oder Steuerung zugeordnet. 

Ein Antriebsgerat setzt sich dabei bisher in der Regel aus 
einem einzelnen Regelungsmodul , einer elektrischen Ein-/Aus- 
gabeschnittstelle sowie einem elektrischen Leistungssteller 
zur Steuerung bzw, Speisung des Motors des Antriebes zusam- 
men. Das Regelungs- oder Steuermodul ist dabei ublicherweise 
als Sof twaremodul auf einen Mikroprozessorsystem realisiert. 
Von einer ubergeordneten Regelung und/oder Steuerung wird li- 
ber eine elektrische Eingabeschnittstelle des Antriebsgerates 
z.B. ein Drehzahlsollwert dem Antriebsgerat zugefuhrt. Der 
Drehzahlsollwert wird dann innerhalb des Antriebsgerats dem 
Regelungsmodul zugefuhrt, welcher die Drehzahl des Motors 
entsprechend dem Drehzahlsollwert regelt. Durch einen weite- 
ren Eingang der Eingangsschnittstelle wird hierzu dem An- 
triebsgerat eine Ist-Motordrehzahl zugefuhrt. 

In vielen Anwendungen mussen zwischen den verschiedenen An- 
trieben der Maschine Prozessdaten ausgetauscht werden. Bei- 
spiele hierfiir sind Leit-/Folge-Antriebe, Master/Slave-An- 
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triebe, Gantry-Antriebe und redundante Antriebskonzepte . Die- 
ser Prozessdatenaustausch muss in der Regel schnell, bzw. in 
Echtzeit und zuverlassig f unktionieren, da von ihm die Rege- 
lungsqualitat und die Betriebssicherheit der Maschine abhan- 
5 gig sind. Da, wie schon oben erwahnt, jedem Antrieb bisher 
genau ein Antriebsgerat zugeordnet ist, werden die entspre- 
chenden Prozessdaten mittels elektrischer Verbindungen zwi- 
schen zwei oder mehreren Antriebsgeraten ausgetauscht. Der 
Prozessdatenaustausch zwischen Antriebsgeraten wird heutzuta- 
10 ge durch verschiedene Ansatze gelost: 

Die Antriebsgerate kommunizieren ihre Prozessdaten unter- 
einander liber eine direkte elektrische Verdrahtung, die 
digitale oder analoge Signale ubermittelt und vom Anwender 
projektiert werden muss. 



j 



15 



• Die Antriebsgerate kommunizieren ihre Prozessdaten unter- 
einander uber einen digitalen Feldbus. Die Kommunikation 
kann dabei entweder auf einem Umweg uber einen Master- 

20 Feldbusteilnehmer (z.B. ubergeordnete Regelung oder Steue- 

rung) oder direkt zwischen den Antriebsgeraten erfolgen. 
Hierftir ist neben der entsprechenden Parametr ierung der 
einzelnen Antriebsgerate auch eine Pro j ektierung bzw. Pro- 
grammierung einer tibergeordneten Feldbuskommunikation not- 

25 wendig. 

Moderne Mikroprozessorsysteme sind leistungsf ahig genug urn 
mehrere Regelmodule oder Steuermodule innerhalb eines einzel- 
nen Antriebsgerates simultan in Echtzeit rechnen zu konnen. 

30 

Aufgrund der vielfaltigen applikativen Anf orderungen ist beim 
Austausch von Prozessdaten zwischen den einzelnen Modulen in- 
nerhalb eines solchen sehr leistungsf ahigen Antriebsgerates 
in der Software ein flexibles Verbindungskonzept von Soft- 
35 ware-Prozesssignalverbindungen zwischen den einzelnen Modulen 
(z.B. zwischen zwei Regelungsmodulen) er f orderlich . 



200300098 



3 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein einfaches und 
flexibles Verfahren zur Parametrierung von Software-Prozess- 
signalverbindungen zwischen Regelungsmodulen, Steuermodulen 
und/oder Ein-/Ausgabemodulen eines Antriebsgerates zu schaf- 
5 fen. 

Diese Aufgabe wird filr das erf indungsgemafie Verfahren dadurch 
gelost, dass jedem Modul mindestens eine Signalsenke und/oder 
mindestens eine Signalquelle als Konnektortyp zugeordnet ist, 

10 wobei jeder Signalquelle, ein aus einem Signalbezeichner und 
einer Parameternummer bestehender modulspezif ischen Signal- 
J quellenbezeichnungsparameter und jeder Signalsenke ein ent- 

^ sprechend aufgebauter modulspezif ischer Signalsenkenbezeich- 
nungsparameter , sowie ein parametrierbarer Verbindungsparame- 

15 ter, zugewiesen ist, wobei zur Verbindung eines Prozesssig- 
nals zwischen einer Signalquelle und einer Signalsenke die 
Parameternummer des zugehorigen Signalquellenbezeichnungspa- 
rameters als Verbindungsparameter der zugehorigen Signalsenke 
eingetragen wird. 

20 

Weiterhin wird die Aufgabe fur das erf indungsgemafie Verfahren 
alternativ dadurch gelost, dass jedem Modul mindestens eine 
Signalsenke und/oder mindestens eine Signalquelle als Konnek- 
tortyp, sowie eine modulspezif ische Indexnummer zugeordnet 

25 ist, wobei jeder Signalquelle, ein aus einem Signalbezeichner 
und einer Parameternummer bestehender Signalquellenbezeich- 
nungsparameter und jeder Signalsenke ein entsprechend aufge- 
bauter Signalsenkenbezeichnungsparameter, sowie ein paramet- 
rierbarer Verbindungsparameter, zugewiesen ist, wobei zur 

30 Verbindung eines Prozesssignals zwischen einer Signalquelle 
und einer Signalsenke die Parameternummer des zugehorigen 
Signal que llenbezeichnungsparameters, sowie die Indexnummer 
des signalerzeugenden Moduls als Verbindungsparameter der zu- 
gehorigen Signalsenke eingetragen wird. 



35 



Eine erste vorteilhafte Ausbildung der Erfindung ist dadurch 
gekennzeichnet, dass die Definition, ob es sich bei dem Kon- 
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nektortyp urn eine Signalquelle oder eine Signalsenke handelt, 
anhand einer Buchstabencodierung des Signalbezeichners durch- 
gefiihrt wird. Hierdurch wird eine besonders einfache Codie- 
rung bzw. Unterscheidung zwischen einer Signalquelle und ei- 
5 ner Signalsenke sichergestellt . 

Eine weitere vorteilhafte Ausftihrung der Erfindung ist da- 
durch gekennzeichnet, dass die Codierung der Parameternummer 
in Form einer Zahlencodierung durchgeftihrt wird. Hierdurch 
10 lasst sich eine beliebige Anzahl von Parameternummern defi- 
nieren . 

/ 

' Das Verfahren eignet sich besonders zur Parametrierung von 

So ftware-Prozess signal verbindungen zwischen Regelungsmodulen, 

15 Steuermodulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen eines Antriebsge- 

rates zur Regelung und/oder Steuerung von Antrieben bei Werk-. 
zeug- oder Produktionsmaschinen, da in diesen Anwendungsge- 
bieten die Maschinen haufig mehrere Antriebe besitzen. 

20 Ein Ausf tihrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung 

dargestellt und wird im folgenden naher erlautert. Dabei zei- 
gen: 



FIG 1 ein erstes Ausfuhrungsbeispiel, 
25 FIG 2 ein zweites Ausf tihrungsbeispiel des erf indungsgemaften 
Verfahrens und 
FIG 3 ein Obersichtsbild 



In FIG 1 ist in Form eines Blockschaltbildes ein Antriebsge- 
30 rat 4 dargestellt* Das Antriebsgerat 4 beinhaltet physika- 

lisch ein nicht dargestelltes Mikroprozessorsystem sowie zwei 
Ein~/Ausgabemodule 3 und 9. Auf dem Mikroprozessorsystem e- 
xistieren in Form von Sof twaremodulen die beiden Regelungsmo- 
dule 1 und 2, welche simultan vom Mikroprozessorsystem be- 
35 rechnet werden. Auf dem Ein-/Ausgabemodul 3 befinden sich ein 
Analog-Digitalumsetzer 5 und ein Digital-Analogumset zer 6. 
Zwischen den einzelnen Modulen 1, 2, 3 und 9 des Antriebsge- 
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rats 4, besitzt jedes Modul, zur Parametrierung der Software- 
Prozesssignalverbindungen 27, 28, 29 und 30 zwei unterschied- 
liche Konnektortypen zur Verbindung der Module. Ein signaler- 
zeugender Konnektortyp wird als Signalquelle bezeichnet, ein 
5 signalverbrauchender Konnektortyp wird als Signalsenke be- 

zeichnet. In dem Ausf tihrungsbeispiel ist dem Regelungsmodul 1 
die Signalsenke 15 und die Signalquelle 13 zugeordnet, dem 
Regelungsmodul 2 ist die Signalsenke 17 und die Signalquelle 
14 zugeordnet, dem Ein-/Ausgabemodul 3 ist die Signalquelle 

10 12 und die Signalsenke 16 zugeordnet und dem Ein-/Ausgabe- 

modul 9 ist die Signalquelle 19 und die Signalsenke 18 zuge- 
J ordnet. In dem Ausfuhrungsbeispiel ist der Ubersichtlichkeit 
halber in der Darstellung jedem Modul nur jeweils eine Sig- 
nalquelle und eine Signalsenke zugeordnet, selbstverstandlich 

15 kann aber ein Modul im Prinzip beliebig viele Signalsenken 
und/oder Signalquellen besitzen. 



In der Software besitzt jede Signalquelle einen modulspezif i- 
schen Signalquellenbezeichnungsparameter und jede Signalsenke 
20 einen Signalsenkenbezeichnungsparameter . Die Signalquelle 12 
ist durch den Signalquellenbezeichnungsparameter R99 gekenn- 
zeichnet, die Signalquelle 13 ist durch den Signalquellenbe- 
zeichnungsparameter R98 gekennzeichnet , die Signalquelle 14 
ist durch den Signalquellenbezeichnungsparameter R100 gekenn- 
25 zeichnet und die Signalquelle 19 ist durch den Signalquellen- 
(ijP^, bezeichnungsparameter R101 gekennzeichnet. 

Die Signalsenke 15 ist durch den Signalsenkenbezeichnungspa- 
rameter P98 gekennzeichnet, die Signalsenke 16 ist durch den 
30 Signalsenkenbezeichnungsparameter P99 gekennzeichnet, die 

Signalsenke 17 ist durch den Signalsenkenbezeichnungsparame- 
ter P100 gekennzeichnet und die Signalsenke 18 ist durch den 
Signalsenkenbezeichnungsparameter P101 gekennzeichnet . 

35 Jeder Signalquellenbezeichnungsparameter setzt sich aus einem 
Signalbezeichner und einer Parameternummer zusammen. Der Sig- 
nalquellenbezeichnungsparameter R99 der Signalquelle 12 setzt 
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sich z.B. aus dem Signalbezeichner R und der Parameternummer 
99 gemafi FIG 1 zusammen. Entsprechend setzen sich auch die 
anderen Signalsenkenbezeichnungsparameter jeweils aus einem 
Signalbezeichner und einer Parameternummer, wie in FIG 1 dar- 
5 gestellt, zusammen. 

Die Signalbezeichner besitzen dabei eine Buchstabencodierung, 
wahrend die Parameternummer als numerische Zahl codiert sind. 
Eine Signalquelle wird dabei im Ausf uhrungsbeispiel durch ei- 
10 nen Buchstaben R und eine Signalsenke durch einen Buchstaben 
P als Signalbezeichner gekennzeichnet . Besitzt ein Modul meh- 
rere Signalsenken, so kann dies gegebenenf alls durch weitere 
Stellen innerhalb der Parameternummer codiert werden. Selbst- 
verstandlich ist es auch denkbar, den Signalquellenbezeich- 
15 nungsparameter und/oder den Signalsenkenbezeichnungsparameter 
in Form einer rein numerischen Kodierung zu kodieren. Dies 
mindert jedoch die tibersichtlichkeit bei der Parametrierung 
der Sof tware-Prozesssignalverbindungen . Selbstverstandlich 
konnen auch andere Buchstaben als R und P oder Buchstabenkom- 
20 binationen zur Kodierung des Signalbezeichners verwendet wer- 
den • 

Jeder Signalsenke 15, 16, 17 und 18 ist zur Parametrierung 
der Sof tware-Prozesssignalverbindungen 27, 28, 29 und 30 ein 
25 parametrierbarer Verbindungsparameter zugewiesen. Zur Verbin- 
s dung der Sof tware-Prozesssignalverbindungen 27, 28, 29 und 30 
zwischen der jeweiligen Signalquelle und der jeweiligen Sig- 
nalsenke wird zur Parametrierung die Parameternummer des zu- 
gehorigen Signal que llenbezeichnungsparameters, als Verbin- 
30 dungsparameter der zugehorigen Signalsenke eingetragen. 

Durch den A/D-Umsetzer 5 (Analog-Digi tal-Umset zer ) im Ein- 
/Ausgabemodul 3, wird z.B. ein elektrisches Eingangssignal 10 
(z.B. eine Ist-Regelgrofie oder ein Sollwertsignal von einer 
35 ubergeordneten Regelung und/oder Steuerung) digitalisiert und 
steht in der Software an der Signalquelle 12 zur Ausgabe zur 
Verfugung. Soli nun im Ausftihrungsbeispiel, z.B. dieser Soli- 
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wert an das Regelungsmodul 1 weitergeleitet werden, so muss 
die Sof tware-Prozesssignalverbindung 27 parametriert werden. 
Hierzu wird als Verbindungsparaiueter der Signalsenke 15, die 
Parameternummer des zugehorigen Signal que llenbezeichnungspa- 
5 rameter der Signalquelle 12 eingetragen. In dem Ausfuhrungs- 
beispiel ist dies die Zahl 99. 

Entsprechend dem Ausf uhrungsbeispiel in FIG 1 konnen auf die- 
selbe Art und Weise die Sof tware-Prozesssignalverbindungen 
10 28, 29 und 30 parametriert werden. Wie in FIG 1 gezeigt, kon- 
nen einer Signalquelle 13 auch mehrere Signalsenken 17, 16 
zugeordnet werden. Durch den D/A-Umsetzer 6 (Digital-Analog- 
Umsetzer) kann, wie in FIG 1 gezeigt, ein Prozesssignal vom 
Regelmodul 1 in ein elektrisches Ausgangssignal 11, z.B. zur 
15 Ansteuerung eines externen Leistungsstellers verwendet wer- 
den. 

Aus zwei friiheren Anmeldungen der Anmelderin ist ein Daten- 
netzwerk zur Verbindung von Maschinenkomponenten bekannt, bei 
20 dem mittels einer physikalischen Punkt-zu-Punktverbindung in 
Form einer physikalischen Ethernetverbindung 31 oder ver- 
gleichbaren Verbindung, Maschinenkomponenten, wie z.B. An- 
triebsgerate, Leistungssteller und Motoren miteinander ver- 
bunden werden konnen. 



M 



25 



Uber eine solche Ethernetverbindung 31 kann z.B. die Soft- 
ware-Prozesssignalverbindung 30 direkt liber das Ein-/Aus- 
gabemodul 9, welches z.B. in Form einer Ethernetschnittelle 
realisiert sein kann, direkt mit externen Maschinenkomponen- 
30 ten wie z.B. einem Leistungssteller und/oder gegebenenf alls 
auch einem weiteren Antriebsgerat und/oder einem externen 
Ein-/Ausgabemodul und/oder einer ubergeordneten Regelung 
und/oder einer ubergeordneten Steuerung zum Austausch von 
Prozessdaten miteinander verbunden werden. 



35 



Selbstverstandlich konnen auf die gleiche Art und Weise durch 
das erf indungsgemafie Parametrierverf ahren auch die externen 



200300098 



Maschinenkomponenten, dem Antriebsgerat 4 Daten zur Verfugung 
stellen. Diese wiirden dann z.B. an der Signalquelle 19 z.B. 
fur die Regelmodule 1 und 2 zu Verfugung stehen. Mittels je- 
weils einer zusat zlichen, in FIG 1 der Obersichtlichkeit hal- 
5 ber nicht mehr dargestellten Signalsenke, an den Regelungsmo- 
dulen 1 und 2 konnen die zwei daflir notwendigen zusatzlichen 
Sof tware-Prozesssignalverbindungen leicht parametriert bzw. 
hergestellt werden . 

10 Dadurch, dass die Verbindungsparameter der jeweiligen Signal- 
senke jederzeit frei parametrierbar sind, konnen die Soft- 
jf ware-Prozesssignalverbindungen im Antriebsgerat jederzeit an 



die vielfaltigen applikativen Anf orderungen angepasst bzw. 
verandert werden. Eine Anderung der Software-Prozesssignal- 
15 verbindungen kann wahrend der Laufzeit der Maschine vorgenom- 
men werden. Eine Anderung der Software-Prozesssignalverbin- 
dungen kann auBerdem durch eine Parametersat zumschaltung fur 
eine grofte Anzahl von Verbindungsparameter gleichzeitig und 
zeitlich konsistent erfolgen. 

20 

Selbstverstandlich konnen die Ein-/Ausgabemodule auch in Form 
von Busschnittstellen z.B. zur Kommunikation mit einer uber- 
geordneten Regelung und/oder Steuerung liber ein Bussystem 
vorliegen. Die Ein-/Ausgabemodule konnen dabei im Hinblick 
25 auf ein modular aufgebautes System leicht im Antriebsgerat 4 



Bestanteil des Antriebsgerates 4 sein. 

In FIG 2 ist in Form eines Blockschaltbildes ein zweites Aus- 
30 fuhrungsbeispiel des er f indungsgemafien Verfahrens gezeigt. 

FIG 2 stimmt im wesentlichen mit FIG 1 uberein. Gegenuber dem 
Ausfiihrungsbeispiel gemali FIG 1 besitzt in FIG 2 jedoch jedes 
Modul 1, 2, 3 und 9 eine in der jeweiligen oberen linken Ecke 
35 des Moduls dargestellte Indexnummer. Das Regelungsmodul 1 be- 
sitzt die Indexnummer 1. Das Regelungsmodul 2 besitzt die In- 
dexnummer 2, das Ein-/Ausgabemodul 3 besitzt die Indexnummer 





ausgetauscht werden, sie konnen aber auch fester integraler 
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3, das Ein-/Ausgabemodul 9 besitzt die Indexnummer 4. Gegen- 
liber dem Ausf lihrungsbeispiel gemafi FIG 1 ist bei diesem Aus- 
flihrungsbeispiel die Indexnummer ein Bestandteil des Verbin- 
dungsparameters . Zur Parametrierung der Software-Prozess- 
signalverbindungen zwischen den Modulen wird einer Signal- 
quelle und einer Signalsenke die Parameternummer des zugeho- 
rigen Signalquellenbezeichnungsparameters, sowie die Index- 
nummer des signalerzeugenden Moduls als Verbindungsparameter 
der zugehorigen Signalsenke eingetragen. In dem Ausf uhrungs- 
beispiel wird die Indexnummer durch einen Punkt von der Para- 
meternummer der Signalquelle getrennt. 

Zur Herstellung z.B. der Sof tware-Prozesssignalverbindung 27 
wird als Verbindungsparameter die Zahl 97.3 eingetragen, wo- 
bei die Zahl 97 von der Parameternummer der Signalquelle 12 
herruhrt und die Indexnummer mit der Zahl 3 von der Indexnum- 
mer des Ein-/Ausgabemoduls 3 herruhrt. Durch diese alternati- 
ve Adressierungsmoglichkeit konnen, wie im Ausf uhrungsbei- 
spiel anhand der ubrigen Verbindungen gemafl FIG 2 gezeigt 
ist, sowohl Signalquellenbezeichnungsparameter als auch Sig- 
nalsenkenbezeichnungsparameter mehrfach vorhanden sein. An- 
hand der unterschiedlichen modulspezif ischen Indexnummern ist 
dennoch eine eindeutige Zuordnung von Signalsenke zu Signal- 
quelle moglich. 

In FIG 3 ist in Form eines Blockschaltbildes ein Ubersicht- 
bild dargestellt. Das Antriebsgerat 4 ist dabei liber eine E- 
thernetverbindung oder liber eine Verbindung 34 mittels eines 
Bussystems mit einer ubergeordneten Regelung und/oder Steue- 
rung 7 zum Austausch von Prozessdaten miteinander verbunden. 
Weiterhin ist das Antriebsgerat liber jeweils eine separate 
Ethernetverbindung 35 bzw. 37 mit zwei Leistungstellern 8 und 
9 zum steuern der Motoren 32 und 33 verbunden. Die Leistungs- 
teller befinden sich gegenliber der in der Technik liblicher- 
weise verwendeten Antriebsgeraten aulierhalb des Antriebsgera- 
tes. Ober die entsprechende Verbindung kann nun z.B. die u- 
bergeordnete Regelung und/oder Steuerung 1, ein Sollwertsig- 
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nal zur Regelung der Motordrehzahl des Motors 32 an ein Re- 
gelmodul innerhalb des Antriebgerats 4 senden. Von ein'em 
nicht naher dargestellten Geber im Motor 32 wird die 1st- 
Motordrehzahl des Motors 32 iiber die Verbindungen 3 6 und 35 
dem Antriebsgerat zur Regelung der Motordrehzahl zugefuhrt. 
Das entsprechende Ausgangssignal des Regelmoduls wird liber 
die Ethernetverbindung 35 an den Leistungsteller 8 zur Steue- 
rung bzw. Regelung des Motors 3 6 ausgegeben. Entsprechend 
wird die Regelung des Motors 33 mittels eines zweiten Regel- 
moduls im Antriebsgerat 4 durchgef iihrt . 

Dadurch, dass mehrere Regelungsmodule und/oder Steuermodule 
innerhalb eines einzelnen Antriebgerates in Verbindung mit 
den erf indungsgemafien Verfahren realisiert sind ergeben sich 
folgende zusatzlichen Vorteile: 

• Zusatzlicher Verdrahtungsaufwand zur Verbindung von An- 
triebsgeraten auf denen jeweils nur ein Modul wie z.B. ein 
Regelmodul realisiert ist, entfallt, dadurch werden Kosten 
und Fehlerquellen reduziert. 

• Bei einer auf einem Feldbus basierenden Kommunikation wird 
Ubertragungsbandbreite auf den Feldbus eingespart. Falls 
der Feldbus nur fur die Kopplung der Antriebsgerate unter- 
einander verwendet wurde, kann er ganz entf alien. 

• Der Inbetriebnahmeaufwand verringert sich, weil z.B. keine 
Programmierung bzw. Pro j ektierung der zusatzlichen Feld- 
bus komniunikat ion erforderlich ist. Da der Umweg iiber einen 
Feldbus, eventuell auch iiber einen externen Master als Da- 
tenverteiler , entfallt, ist die Kommunikation schneller 
und zuverlassiger . Hierdurch kann die Regelungsqualitat 
gesteigert werden . 

• Die vorhandenen Ein- und Ausgange des Antriebsgerates mlis- 
sen nicht fest einer bestimmten Antriebsachse zugeordnet 
werden, sondern konnen frei rangiert werden. Ein Eingang 
kann hierbei mehreren Leistungsstellern bzw. Motoren zuge- 
ordnet werden (z.B. fur ein gemeinsames Freigabe-Signal) . 
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Durch diese Flexibilitat konnen die vorhandenen Hardeware- 
Resourcen optimal genutzt werden. 

An dieser Stelle sei darauf hingewiesen, dass unter den Beg- 
riffen Parameter- und Indexnummer auch ganz allgemeine Be- 
zeichner verstanden werden. 
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Patentanspruche 

1. Verfahren zur Parametrierung von Sof tware-Prozesssignal- 
verbindungen (27,28,29,30) zwischen Regelungsmodulen (1,2), 
Steuermodulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3,9) eines An- 
triebsgerates (4), dadurch gekennzeich- 
n e t , dass jedem Modul (1,2,3,9) mindestens eine Signal- 
senke (15,16,17,18) und/oder mindestens eine Signalquelle 
(12,13,14,19) als Konnektortyp zugeordnet ist, wobei jeder 
Signalquelle (12,13,14,19), ein aus einem Signalbezeichner 
und einer Parameternummer bestehender modulspezif ischer Sig- 
nalquellenbezeichnungsparameter und jeder Signalsenke (15, 
16,17,18) ein entsprechend aufgebauter modulspezif ischen Sig- 
nalsenkenbezeichnungsparameter , sowie ein parametrierbarer 
Verbindungsparameter , zugewiesen ist, wobei zur Verbindung 
eines Prozesssignals zwischen einer Signalquelle (12,13,14, 
19) und einer Signalsenke (15,16,17,18) die Parameternummer 
des zugehorigen Signalquellenbezeichnungsparameters als Ver- 
bindungsparameter der zugehorigen Signalsenke (15,16,17,18) 
eingetragen wird. 

2. Verfahren zur Parametrierung von Sof tware-Prozesssignal- 
verbindungen (27,28,29,30) zwischen Regelungsmodulen (1,2), 
Steuermodulen und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3,9) eines An- 
triebsgerates (4), dadurch gekennzeich- 
n e t , dass jedem Modul (1,2,3,9) mindestens eine Signal- 
senke (15,16,17,18) und/oder mindestens eine Signalquelle 
(12,13,14,19) als Konnektortyp, sowie eine modulspezif ische 
Indexnummer zugeordnet ist, wobei jeder Signalquelle (12,13, 
14,19), ein aus einem Signalbezeichner und einer Parameter- 
nummer bestehender Signalquellenbezeichnungsparameter und je- 
der Signalsenke (15,16,17,18) ein entsprechend aufgebauter 
Signalsenkenbezeichnungsparameter , sowie ein parametrierbarer 
Verbindungsparameter, zugewiesen ist, wobei zur Verbindung 
eines Prozesssignals zwischen einer Signalquelle (12,13,14, 
19) und einer Signalsenke (15,16,17,18) die Parameternummer 
des zugehorigen Signal que llenbezeichnungsparameters, sowie 
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die Indexnummer des signalerzeugenden Moduls (1,2,3,9) als 
Verbindungsparameter der zugehorigen Signalsenke 

(15.16.17.18) eingetragen wird. 

5 3. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, d a - 
durch gekennzeichnet, dass die Defini- 
tion, ob es sich bei dem Konnektortyp urn eine Signalquelle 

(12.13.14.19) Oder eine Signalsenke (15,16,17,18) handelt, 
anhand einer Buchstabenkodierung des Signalbezeichners durch- 

10 gefuhrt wird, 

4. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, d a - 
durch gekennzeichnet, dass die Kodie- 
rung der Parameternummer in Form einer Zahlenkodierung durch- 

15 gefuhrt wird. 

5. Verwendung des Verfahren zur Parametrierung von Soft- 
ware-Prozesssignalverbindungen (27,28,29,30) zwischen Rege- 
lungsmodulen (1,2), Steuermodulen und/oder Ein-/Ausgabe- 

20 modulen (3,9) eines Antriebsgerates (4) zur Regelung und/oder 
Steuerung von Antrieben bei Werkzeug- oder Produktionsmaschi- 
nen . 
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Zusammenf as sung 

Verfahren zur Parametrierung von Sof tware-Prozesssignalver- 
bindungen eines Antriebsgerates 

5 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Parametrierung von 
Sof tware-Prozesssignalverbindungen (27,28,29,30) zwischen Re- 
gelungsmodulen (1,2), Steuermodulen und/oder Eingabe-/Aus- 
gabemodulen (3,9) eines Antriebsgerates (4), wobei jedes Mo- 

0 dul (1,2,3,9) mindestens eine Signalsenke (15,16,17,18) 

und/oder mindestens eine Signalquelle (12,13,14,19) als Kon- 
nektortyp zugeordnet ist, wobei zur Verbindung eines Prozess- 
signals (27,28,29,30) zwischen einer Signalquelle (12,13,14, 
19) und einer Signalsenke (15,16,17,18) eine Parameternummer 

5 eines zugehorigen Signalquellenbezeichnungsparameters als 
Verbindungsparameter, sowie gegebenenf alls zusatzlich eine 
Indexnummer als Verbindungsparameter der dazugehorigen Sig- 
nalsenke eingetragen wird. Das Verfahren ermoglicht somit ei- 
ne einfache Parametrierung von Sof tware-Prozesssignalver- 

0 bindungen zwischen Regelungsmodulen (1,2), Steuermodulen 

und/oder Ein-/Ausgabemodulen (3,9) eines Antriebsgerates (4). 
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